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含泥率 (%) 強熱減量 (%)
(楠田哲也先生・伊豫岡宏樹先生未公表資料)
シミュレーションによる潮汐流動特性
Fig. 1b Location of 3 sediment cores and relation
























Fig. 1b  Location of 4 core
samples and relation with the
boundary of the coastal and
open sea water masses.
O-St.54&3
O-St.2&7
Fig. 1a 3D simulation of tide-induced residual














(CH2O)106(NH3)16H3PO4 + SO42- →
                                            106HCO3- + 53H2S + 16NH3 + H3PO4
(CH2O)106(NH3)16H3PO4 + 14H2O →
























































































































































































































(AUV : autonomous underwater vehicle)の概要
”自律型環境モニタリングロボット”は，水中における多項目の環境因子の同時観測と，プログラムに従って測線・ポイントを潜航し
て，昼夜を問わず連続して環境情報を収集できます．環境の時系列解析を4次元可視化することもできるので，自律型ロボットは世
界最先端の環境研究で利用されています．熊本大学のロボットは，その中でも世界最高水準のセンサー数と精度を有しています．
